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[ii]Realizaci´on de Controladores Discretos. Sistemas de Control Aplicado. Cap´ıtu-








[vi]Ficha T´ecnica del producto ATV12H075M2. Schneider Eelectric[Consulta 2
enero 2019]. Disponible en: https://www.se.com/cl/es/product/ATV12H075M2/
variador-de-velocidad-para-motor-asincrono-con-disipador-0.75kw--1hp--200%
E2%80%A6240v-/











[x] Aplicaci´on del Control Adaptativo a ProcesosIndustriales Tipo SISO. Facul-




























































































































































































































































































































































































































































Par´ametros ZN ZNPocaSobre ZNNoOver TL
Kp 0.76 0.42 0.25 0.57
Ti 15.79 15.79 31.57 69.45


































































































































































































































































































































































ASIGNACIÓN DE TRABAJO FIN DE GRADO
En virtud de la solicitud efectuada por:
En virtud da solicitude efectuada por:
APELLIDOS, NOMBRE: Refojo Fereirós,María
 APELIDOS E NOME:
DNI:   Fecha de Solicitud: Feb2018
DNI:           Fecha de Solicitude:
Alumno de esta escuela en la titulación de Grado en Ingeniería en Electrónica Industrial y
Automática, se le comunica que la Comisión de Proyectos ha decidido asignarle el siguiente
Trabajo Fin de Grado:
O alumno de esta escola na titulación de Grado en Enxeñería en Electrónica Industrial e Automática,
comunícasele que a Comisión de Proxectos ha decidido asignarle o seguinte Trabalo Fin de Grado:
Título T.F.G:Implementación de un algoritmo de control adaptativo
Número TFG: 770G01A156
TUTOR:(Titor) Casteleiro Roca,José Luis
COTUTOR/CODIRECTOR: Héctor Quintián Pardo
La descripción y objetivos del Trabajo son los que figuran en el reverso de este documento:
A descrición e obxectivos do proxecto son os que figuran no reverso deste documento.
Ferol a Martes, 27 de Febrero del 2018
Retirei o meu Trabalo Fin de Grado o dia _____  de ______  do ano ___________  
Fdo: Refojo Fereirós,María
Documento Generado automaticamente el: 27/02/2018 a las: 11:40:21 desde htps:/www.eup.udc.es/trabajosfindegrado/
DESCRIPCIÓN Y OBJETIVO:Objeto: 
Este Trabajo Final de Grado abordará la implementación de un algoritmo de control adaptativo
basado en el modelo de planta. Se implementara inicialmente un algoritmo de identificación RLS, que
proporcione una función de transferencia con una serie de especificaciones concretas.
Posteriormente, se implementará un regulador PID, que usará las variables de la función de
transferencia identificada para adaptar sus ganancias internas en cada momento. 
 
Alcance: 
- Estudio del algoritmo RLS para identificación on-line. 
- Creación de las funciones necesarias para ejecutar el algoritmo de identificación on-line con diferentes
configuraciones de la función de transferencia. 
- Realización de las pruebas del corecto funcionamiento de las funciones en simulación (con funciones
de transferencia conocidas). 
- Creación de una "base de datos" con las funciones de transferencia identificadas en función del punto
de trabajo, para partir de un estado conocido para próximas identificaciones. 
- Implementación de un regulador adaptativo basado en el modelo de planta para controlar una planta
de laboratorio. 
- Comparación de los resultados usando el regulador adaptativo y un regulador PID estándar


































































































































































40% 50% 60% 80%
Tc a Kc Tc a Kc Tc a Kc Tc a Kc
33 50.04 1.28 32 49.5 1.29 32 48.24 1.33 36 47.19 1.36
31 49.08 1.30 33 49.52 1.29 32 49.03 1.31 34 47.6 1.34
31 52.8 1.21 33 48.9 1.31 32 48.67 1.31 34 47.46 1.35












ZN ZNPocaSob ZNNoOver TL
PARA´METROSPID
Kp 0.76 0.42 0.25 0.57
Ti 15.79 15.79 31.57 69.45




ZN ZNPocaSob ZNNoOver TL
PARA´METROSPID
Kp 0.78 0.43 0.26 0.58
Ti 16.34 16.34 32.6 71.87




ZN ZNPocaSob ZNNoOver TL
PARA´METROSPID
Kp 0.79 0.43 0.26 0.59
Ti 16.00 16.00 32.00 70.40




ZN ZNPocaSob ZNNoOver TL
PARA´METROSPID
Kp 0.81 0.45 0.27 0.61
Ti 17.33 17.33 34.67 76.27









































































































































































































































































































































































































































































































































































































































% U(z) T z+1 z−1
%−−−−−− =Kp+Ki·−−−·−−−−− +Kd·−−−−−
















































































































































































































































































% U(z) T z+1 z−1
%−−−−−− =Kp+Ki·−−−·−−−−− +Kd·−−−−−
































































































































































































E.U.P. GRADO EN ING. ELECTRO´NICA TFG Nº: 770G01A156
16 Presupuesto
16.1. Mano de Obra
CONCEPTO UNIDADES PRECIO UNITARIO TOTAL
Mano de obra Graduado en
Ingenier´ıa electr´onica Industrial y
Autom´atica








Ordenador 1000e 5a˜nos 4.931% 49.31e
Licencia MatLab 2000e 33%por a˜no 8.137% 162.74e
Total 212.05e
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